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BESCHRE IBUNG 
Manipulatorqefuhrte Greifei^richtu^ 

Die Erfindung betrifft eine manipulatorgef uhrte 
Greifeinrichtung mit den Merkmalen ixn Oberbegriff des 
Hauptanspruchs. 



Erne solche Grexf einrichtung fur Karosseriebauteile ira 
Karosserierohbau 1st aus der DE-200 04 369 Ul bekannt Die 
Greifeinrichtung wird von einem mehrachsigen 
Industrieroboter gefuhrt. Derartige Vorrichtungen werden 
xn tail- oder vollautomatischen Anlagen oder Zellen des 
Karosserierohbaus oder in anderen technischen Bereichen 
emgesetzt. Hierbei kann es zu Kollisionen und Crashs 
kommen, bei denen die Greifeinrichtung beschadigt werden 
kann. Derartige Beschadigungen fuhren meist zu einer 
geometrischen Veranderung. Hierbei k5nnen zum Beispiel 
funktions- oder bauteilrelevante Greif erteile, wie 
Spanner, Greifer, Pass- oder Scherstifte, Zentrierstif te 
oder dergleichen verbogen, verdreht oder auf andere Weise 
aus ihrer Soli-Position gebracht werden. Gleiches kann 
durch eine Verformung des Greif erges tells geschehen. i„ 
der Praxis werden Crashs durch eine uberwachung des 
Motorstrorns der Roboterachsantriebe erkannt und gemeldet. 
Diesfunktionxert zuverlassig jedoch nur bei heftigen 
Kollxsxonen, die bis zum Roboterantrieb durchschlagen 
Klexnere Kollisionen mit geringeren Kraften, die durch ein 
Nachgeben der Greifeinrichtung oder ihrer Telle zumindest 
wextgehend aufgefangen werden, lassen sich durch die 
Motorstromuberwachung nicht erkennen. Solch kleinere 
Kollisionen fuhren aber trotzdem zu Beschadigungen und zu 
exner Fehlfunktion der Greifeinrichtung, was wiederum 
Fehler im Bearbeitungsprozess und an der 
Fahrzeugrohkarosserie nach sich zieht. Bei den 
vorerwahnten grofieren Kollisionen, die durch eine 
Motorstromuberwachung festgestellt und signalisiert 



reparxert. Hxerzu muss die Greif einrichtung 2U r Ermi^i 
und Reparatur der unbekannten Sehart.« V Ermittlu *g 

eingerichtet und wieder neu 1 ^ ^baut, komplett 

sehr aufw^ndiger Vorg" und k " ±St Sin 

rra . f . • . v °rgang und kann nur auJierhalb des 

Greiferbetriebs geschehen p e -s +. * ^ 

rr „g, eine L if i e :; c ^ \££ r b ~ 

Crashs und Kolllsionen ein besseres ^« 
Die*u fgabe wird mit den Mer)OTalen im Hauptanspruch 

Die heanspruchte, varzugsweise mehrfach vorhandana 

Ta" In r Ch r Ung a " Ko.nponanta: Oder 

Terlen der Grelf einrichtung hat dan Vorteil ri= 

Crash- Oder Kollislonsrall ein Aus^ichl * 
kollzdrerenden Talis dar Greifeinrichtung ermoglicht 
wodurch plastische Varformungen und andere Zh!n 
Graif ainrichtung vermieden wardan Duroh di!* " 

i r : ::r era optisch — ~~^££.£r£r 

arna Kollxszon stattgafundan hat. Zusatzlich konnen 
geezgnete Welder odar Sensoren an dar A USJent T 
vorhandan sain, dia aina ^^ZlZl ZlTslZ" d 
» gaaignatar Weiae maiden, zum BeiapL a ein 
Prozesssteuerung signalisiaran, selhsttatio !, „ 
auslesen odar darglaichan. Selbstt ^9 "nan Alarm 

Dia Auslanksicharung 1st varzugsweise an alnar 
Verozndungsstelle zwischan dan varschiadanen 
Vomchtungstellen der GreifainrH^*, 

Vorrichtungsteile, zum * Z GrstlJLonrrk 11 " ' ^ 
untertailt warden, „o b ei zwischen Tu ^ZJZTl 

Auslenksicherung angeordnat 1st. Die Aus^nLLh 

sich dadurch an d m Au slenkszcherung kann 

aurcn an den erfahrungsgemali am hdchsten bel»,f.t 
und auoh kritischen Stellen der Gr.tf.' • ! belaste ten 
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Vorrichtungsteil ausweichen kann, wobei in diesem Teil und 
auch an den anderen Komponenten der Greif einrichtungen 
Verformungen und Schaden vermieden werden. 

Wenn die Auslenksicherung mit einem Rastelement versehen 
ist, kann hiertiber eine exakte Definition der Soll-Lage 
erfolgen. Nach dem Ausweichen kann das bewegte 
Vorrichtungsteil dadurch wieder in seine Soll-Lage 
zuriickgebracht werden. Die Greif einrichtung lasst sich 
dadurch ohne aufwandige Vermessung und Neueinrichtung 
weiter benutzen. Das Rastelement ist vorzugsweise 
gefedert, wobei sich tiber die Federung die durch Kollision 
entstehende Oberlast oder Belastungsschwelle einstellen 
lasst, ab der ein Ausweichen erfolgen soli. Unterhalb 
dieser Schwelle ist die Auslenksicherung steif und 
formstabil, so dass sie die Funktion und Geometrie der 
Greif einrichtung nicht beeintrachtigt . 

In konstruktiver Hinsicht kann die Auslenksicherung 
unterschiedlich ausgebildet sein. Sie besteht vorzugsweise 
aus mindestens zwei Sicherungsteilen, die zum Beispiel als 
Gelenkkugel mit einer umgebenden Fassung oder als 
Scheibenaufnahmen mit parallelen Arbeitsf lachen 
ausgebildet sein k6nnen. Zwischen den Sicherungsteilen 
befinden sich vorzugsweise mehrere Rastelemente, die zum 
Beispiel als f ederbelastete Kugeln oder dergleichen 
ausgebildet sein konnen. Durch eine entsprechende 
Geometriewahl der Sicherungsteile und der Rastelemente 
kann die Auslenksicherung im Kollisionsf all ein Ausweichen 
nach ein oder mehreren definierten Achsen ermoglichen. 

In den Unteranspruchen sind weitere vorteilhafte 
Ausgestaltungen der Erfindung angebeben. 



Die Erfindung 1st in den Zeichnungen beispielsweise und 
schercatzsch dargestellt. Im einzelnen zeigen: 



Figur 1: 



Figur 2; 



einen Roboter mit einer Greifeinrichtung 
mit mehreren Auslenksicherungen in 
Seitenansicht, 

eine Draufsicht auf die Greifeinrichtung 
gemaB pfall II von Figur 1 und 



Figur 3 und 4 : zwei konstruktive Varianten der 

Ausienksicherung i m Langsschnitt. 



Fzgur 1 zexgt zn einer schematischen Seitenansicht eine 
Bearbeztungsstation £Qr Werkstucke, die von einem 
mechanischen Manipulator (2) mittels einer 
Greifeinrichtung (1, gehalten und gefuhrt warden. Das der 
Uberszohtlichkeit halber nicht dargestellte WarkstUck kann 
von beliebiger Art sein. Vorzugsweise handelt , ™ 
ezn Karosseriebauteil einer Fahrzeugrohkarosse, zu m 
Berspxel ein Seitenwandteii Oder dergleichen. Der 
Manipulator (2, 1st vorzugsweise als mehrachsiger 
Industrieroboter, insbeaondere als aechsachsiger 
Gelenkarn,roboter ausgebildet. Mit dar Greifeinrichtung ,1, 
konnen die Werkstucke aufgeno^en, transportiert, in 
beatrmte Positionen und Lagen gebracht und orientiert 
sowze wiader abgegeben warden. Dieae Handhabungaprozease 
konnen m ittels einer Steuarung ,26, vollautcnatisch 
ablaufen. Dies 1st vorzugswaise eine Prozesssteuerung die 

si"e auch?r SteUerUng intS9rlert 
sie auch extern angeordnet sein. 
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Figur 2 zeigt ein flusf uhrungsbeispiel einer 
Greifeinrichtung in der Unteranaicht. Die Greif einrioh,- 
(1) -» entaprechend der DE - 2 oo 04 369 oi a ge T"* 

~ b8SitZt «>< Welches mitteis 

ublicherwerse zentralen Audockstelle (5) mit der 

uTTTlf laSb " V " bunde " »«den Xann. Das Geetel! 

(7,8) Oder anderen Tragelementen, die als 
leichtgewicntiges Traggerust parallel angeordnet und an 

t:z:t*t un r reinander «~ — -ir^. 

~ ! ' , ^ ausgebiideten 

to Gestall ,4 If " der « lelche n verbundan. 

1„ l M) Und selnen R °h«n (7,8) aind an mehreren 
Stellan Spannalamante, Greifelemente, Bautailzent.-i 1 
cdar dergleichen angeordnet, die eine olltfl l-Zll ^ 
Fuhrungsfunktion erfullen. Diaa k0 nnen zum Beispiel 
Spanner mit KonturenstOtzelementen, Sauggreifer Oder 
derglerchen andere Eiemente aein. Die Gestellrohre und die 
Spanner Greifer and darglaichen warden nachfolgend 
ernhertlrch ala Vorrichtungateila ,6,7,8) bezeiohnet. 

Die Greifeinrichtung ,1, lrt zum Beisplsl als sogenannter 
Geogrerfer auagabildet, bei dam aamtliche 
Vorrichtungateila (6,7,8, eine genau definierte Position 
and Orrentierung haben. Der Geogreifer iat exa kt aur die 
Gaometrre daa zu handhabenden Werkstucks angepaaat. 

Die Greifeinrichtung (1) beaitzt eine 
Sicherungseinrichtung ,9,, die im Crashfall und bei 
Kollrsxonen mit der SuBeren Umgebung anapricht. Die 
Sicherungaeinrichtung (9) beaitzt mindeatana eina 
vorzugsweise mehrere Auslenksicherungen (10), die'an den 
vorrichtungateila ,6,7,8, angeordnet aind und deren ^ 
Ausweichen im Kollisionsf all erlauben. Die 
Aualenkaicherungen ,10) aind hiarbei jeweila an einer 
V rbrndungssteile ,23, zwiachen den Vorrichtungateila 
(o/ // 8) angeordnet. 
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Derartige Verbindungss tellen (23) sind zum Beispiel die 
Anschlussstellen, an denen die Vorrichtungsteile (6), dass 
hex/it die Spanner, Greifer, Bauteilzentrierungen oder 
dergleichen mit dem Gestell (4) verbunden sind. Hier ist 
die Auslenksicherung (10) zwischen dem Vorrichtungsteil 
(6) und dem Gestell (4) angeordnet . Andere 
Verbindungsstellen (23) mit einer Auslenksicherung (10) 
befmden sich an den Kreuzungspunkten der Gestellrohre 
(7,8), wo diese untereinander verbunden sind. Andererseits 
konnen auch ein oder mehrere Gestellrohre (7,8) unterteilt 
sein, wobei an der StoBstelle oder Verbindungsstelle (23) 
zwei vorzugsweise fluchtenden Rohrstucke (7- ,7") bei der 
Auslenksicherung (10) angeordnet ist. Derartige 
15 Rohrunterteilungen konnen an den erf ahrungsgemali hSher 
belasteten stellen der Greif einrichtung (1) vorhanden 
sein, die sich zum Beispiel an den von der Andockplatte 
(5) wegragenden Rohrabschnitten befinden. In einer 
weiteren Abwandlung ist es moglich, die Verbindungsstellen 
20 zwischen dem Gestell (4) bzw. den Gestellrohren (7,8) und 
der Andockstelle (5) mit Auslenksicherungen (10) zu 
versehen. 



Die Auslenksicherungen (10) sind im Normalbetrieb steif 
25 und formstabil. Sie halten alien im Normalbetrieb 

vorkommenden statischen und dynamischen Belastungen stand 
Erst bei Auftreten einer Kollision der Greif einrichtung 
(1) mit emem Hindernis und dabei auftretenden 
Kollisionskraften bzw. der Oberlast spricht die 
Auslenksicherung an und gestattet ein Ausweichen des 
kollidierenden Vorrichtungsteils (6, 7, 7 » , 7", 8) . 

Die Auslenksicherungen (10) sind mit einem Rastelement 
(13) versehen, welches diese gesteuerte Ausweichfunktion 
ermaglicht. Das Rastelement (13) ist vorzugsweise mit 
emem elastischen Spannelement (20) beauf schlagt, welches 
exnstellbar ist. Die Auslenksicherung (10) besteht jeweils 
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aus mindestens zwei Sicherungsteilen (11,12), die 
ausweichfahxg aneinander gelagert sind.. Das Rastelement 
(13) befxndet sich zwischen den Sicherungsteilen (1 " 
Dxe Sxcherungsteile (ll, 12) lhrerseits sind • 
eine* Vorrichtungsteile , 6/7 , 8) verbunden. DxeT ' 
Verbxndung 1st geometrisch genau bestinvr* und kann zum 
"r?" ^""^tift. ,29, , Soberst!^ olZ 
derglexchen genau elngestellt werden. Die Sicherungsteile 
(11,12 sxndmittels Rastelements (13, gegenseitig 
ebenfalls exakt posltionierbar und werden in ihrer 
durch das Rastelement (131 ,,n rt / „ „ 9 
„«i k .. cement (13, und/oder das Spannelement (20, 
gesxchert und gehalten. Das Spannelement (20) 1st in 
sexner Krait einstellbar und wird in der vorerwahnten 
Wexse auf die i. Normalbetrleb wirkenden statisohen und 
dyna.ischen Kraxte elngestellt. Erst bei t,berschreite n 
exner gegebenenfalls mit einen, Sicherheitszuschlag 
exngestellten Kraftschwelle weichen die Sicherungsteile 
(11,12) gegensextxg aus. Die Ausweichbewegung kann 1e nach 
Ausgestaltung der Sicherungsteile ,11,12, und des 
Rastelements ,13, nach ein Oder mehreren Achsen erfolgen. 

Figur 3 und 4 zeigen zwei konstruktive 
Ausfflhrungsbeispiele f 0r eine ausweichf ahige 
Auslenksicherung (10), wobei Jewells Ausweichmoglichkeiten 
nach vxer getrennten Achsen vorhanden sind, die seitlich 
xn den Zexchnungen durch Pfeile verdeutlicht sind. Figur 3 
und 4 zeigen das Einsatzbeispiel an einer 
verbindungsstelle (23, zwischen zwei Rohrstucken (V 7», 
Exne entsprechende konstruktive Gestaltung kann .auch'an ' 
anderen Verbindungsstellen ,23, vorhanden sein, zun, 
Bexspxel zwischen den Vorrichtungsteilen (6,, Cass heiBt 
Spanner, Greifern Oder dergleichen und den, Gestell ,1 
Oder an Kreuzungspunkten der Gestellrohre (7,8). 

in der Variante von Figur 3 1st das eine den, Rohrstuck 
,7 ) zugeordnete Sicherungsteil (12, als Gelenkkugel (15, 
ausgebxldet, die auf das Rohrende aufgesteckt 1st statt 



Z Ge ' enkkU9el <15) ka ™ 1» Ring It baUi Sm 

Umfang Oder em anderes spharisches Teil Verwend * 

fznden. Das zweite mit dem anderen Rohrstuck (V, ober 
exnen Beschlag ,27, verbundene Sicherungsteil ,U, iat als 
rohrformige Fassung (14, ausgebildet, welche die 
Gelenkkugel ,15, umfangseitig umgibt und aufnimt . D±e 
Fassung ,14, kann eina zylindriacha Form haben , ao dass 

21 T 7 eXenkkU9el (15 ' «*« linienfdrmige BerOhrung am 
Kugelumfang maglich iat. Die Fasaung ,14, und die 
Gelenkkugel ,15) warden durch das Rastelement (13, 
anernander gehalten, welches im vorliegenden Fall aua 
mehreren rm BerUhrungsbereich umf angseitig verteilten 
Rastkugeln (18, besteht, die jeweils von einer 
AndrUckfeder ,22, als Spannelement (20) beaufachlagt 
warden. Die Rastkugeln ,18, greifen in entsprechena 

TlT H dSfinierte (19, an der Fasaung 

U«> und der Gelenkkugel (15) und aichern so die 
verbindung. Derartige Kugel/Feder-Einheiten kdnnen als 
fartrge Maschinenteile . in die Fassung ,14) eingaschraubt 
werden. Hrerbei sind mindestens drei, vorzugsweise viet 
Rastkugeln ,18, gleichma B ig ab er de ra Kugelumfang auf ezner 
Lznxe guer zur RohrstUcklangsacnse verteilt angeordnet. 

Die Gestaltung von Figur 3 ermogllcht das Ausweichen in 
vrer Achsen. Wenn zum Beispiel eine Stanch- Oder Zugkraft 
langs der Mittelachae der beiden vorzugswaise fluchtenaen 
RohrstUcke (7 .. 7 .> auftritt, kann das Rohrstuck "" mxt 
der Gelenkkugel ,15, aus der Fassung (14) haraus ge ogen 
Oder hanem gedruokt warden, wenn die dabai wirkeL Kraft 
groaer als die in glaicher Richtung wirkenda Resultierenoe 
aus der Haltekraft der radikal wirkenden Federn ,22 isT 
Dre Fassung ,14, hat zur Aufnahme von Stauchkraf ten und - 
bewegungen am Bodan genugend Luft gegenuber der 
Gelenkkugel ,15, . Wenn andererseits Querkrafte auf eines 
der K°nrstacke <7., 7 ..) einBlrken , kann sich _ 

die Gel ! nkk " 9Sl (1S ' in d « fassung ,14, entsprechand urn ■ 
dze vertrkale und/oder horizontale Achse drehen. Auch 



Tor.lon.te.ff k Sn „en duroh eine Ausweichbewegung und elne 
Drehung um die Rohrlangsachse aufgenonmen werden 

Die AufnahMen ,19, kannen derart pra2ise ausgebildet 
dass are em Einrasten der Kugel (18, „ur bei genauer 
Position erlauben. Eine Ausweichbewegung i m Kollisionsfall 
wrrd dadurch nicbt von aelbst wieder aurgehoben und 
ZTT IT V °" icht ™9steile ,6,7,8, bleiben in 

der Auswerchlage sueinander stehen. Von einen, Bediener 

7 I 011 "" 398 «"tpo.itlo» dann allerdinga durch 

~nu.ll.. Ernrucken wieder hergeatellt werden. Sobald aUe 
Rastkugeln ,18, in ihrer Au f nah ra e ,19, eingreifen, i st die 
Soll-Lage wieder exakt hergestellt. 

Die Aufnahmen (19) konnen alternativ an einem der 
Sieherungateile, 2um Beiapiel der Gelenkkugel (15) eine 
erwerterte For m haben und z« Beiapiel Ausnetaungen Oder 
wannen « 2 8, mit eine m vergr 8 Berten Kru^ungaradiua buln 
Be, erner aolchen Oder einer anderen geeigneten F o OT gebu„g 

der Kollia a i S " el ,6, 7, 7 • , 7», 8, naoh 

der Kollxsron wxeder von selbat in die Soll-Lage 
zurUckschnappen. 

U^eTY igU V VerdeUtl±Cht ' *™ <*• Auslenksicherung 
(10) em oder mehrere Melder (24) besitzen, die eine 

etwaxge Ausweichbewegung feststellen und in geeigneter 
Wexse signalisieren. Sie k5nnen sie beispielsweise aber 
die in Figur 1 dargestellten Leitungen (25) an die 
Steuerung (26) .elden. Die Melder (24) kSnnen zu. Beiapiel 
als Drucksensoren ausgebildet sein, die ein oder mehreren 
Rastkugeln (18) zugeordnet sind und deren mehreren 
Bewegungsverhalten aufnehmen. Die Melder (24) kSnnen 
ansonsten in beliebig geeigneter Weise als Kraft- 
Bewegungs- oder Abstandssensoren oder dergleichen' 
ausgebildet sein. 
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In der Vananta von Figur 4 bestehen 

t" 5SteU : lll ' 12 > - -i Schei b e„au f nah ra en 
Arblt s'fU T r dere " einand " 2U ^ k ehr ten parallelen 

" -"^"en Rastkugeln (18) angeordnet Die 

Rastkugeln ,18, befinden sich ^ * ^ 

3e " ei " S ™" Ebe -' " der auch die Hittelachae der neiden 
vorzugaweise fluchtenden Rohrstucke ,7', 7") lLat 

angeordnet. oie Sc^Inau ^ ^^ST^! 
Arho-ifc^T- , uo ' i/ ) naben an ihren 

Arbertsflaohen entsprechende koniache Oder anders 
Aufnahmen (19, zur zentriert™ t- geformte 
Raatkugeln ,18, . ZentriertSn ^erung and FUhrung der 

Das Spannelement (20) ist in dieser Varlante als 
spannscnrauoe (21, mit einer ^ ausgebildet, die 

' rLLTd^et ^ T ^ erstreckt S1 e 

SoheibenaufnaLen Z\ TT^™' 6 " 

Die Aufnahmebohrungen haben 

den Bohrungsenden jeweils durch halbschalenre.ra.ige " 
Slnaatzelemente gefUhrt ist, welche eineraeita a! 
Schraubenkopf und andererseita an der Feder ,22, ,• 
Diebeiden Scheibenaurnah^en ,16,17, aLT^n anlle9e - 
entsprechende BeachWge ,27) in gecnetriach definierter 
Lege nut den Rohrstucke , 7 • , 7 » , verbunden . 

Auch in der Varlante von Figur 4 beatehen 

igur 3 erlauterten vzer Achsen. Zur Aufnahme von 
Stauchkraften haben die Rohratucke IT 7") anrt..-*' • 
aua rei c h enden Abstand zur dwells JLL'^^LSl 
(17,16 . Ber der Ausf uhrungsform von Figur 4 kann zudef 
noch i Ausweich^glichkeit nach den beiden ande I„ 
translatorxachen Achaen in der Vertikalen und der 
Honzontalen (aua der Zeichenebene heraua, gegeben sein 
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LLer ( 24 : c : 9 ' ' von Figur 4 k6nnen * b *^° 

Melder (24) der vorbeschriebenen Art vorhanden sein. sie 
srnd nur rn der Zeichnung der Obersicntlichkeit wegen 
nicht dargestellt. 

Abwandlungen dar gazaigtan Ausfohrungsfoonen sind in 
varschiadanar Waisa mS g lich . cles betr±fft eineraeits 
Anordnung und Positionierung dar Auslenksicherungen do" 
an dar Grerfeinrichtung ,1, . Die Greireinrichtung (1 Ln 

II I" r;'" 8 ?^" trischen Aufbau naban una a" 

anderen Vorrrohtungsteilen ,6,7,8, bestahan. Das Gestell 
(4) kann rnsbesondere plattenf ormig odar in anderer Weise 
massrv ausgestaitet sein. 

Abwandelbar sind farnar dia konstruktiven Ausgastaltungan 
dar Auslenksicherungen ,10, und ihre Taila <ll,12 
Kreuzungsstellen 2um Baispial kdnnen mehr als zwel ' 
Sicharungstaila ,11.12) vorhandan sain. Das Rastele m ent 
(13) kann altarnativ aus ain odar m ehreren geometrisch 

al lTT ° r ! S£eStSn A -*i ag an an dan Sicharungstailan 
,11,12) bestehen, gegen dia das jewails andare 
Sicherungstail mit ainar vorbesti„™ten Kraft gedrOckt 
wrrd. Dia AuslOsekraft kann auch hiar sinstallbar sain. 

Dia konstruktive Gastaltung dar Auslenksicherungan ,10, 
kann zudam vailig anders gawahlt warden, indam zu» 
Barspral alaktrischa Taster odar FUhler aingesetzt werden 
dre Oberlastkrafte bei Auftreten von Kollisionen 
feststellen und melden, „obei allerdings kein Ausweichen 
ernes Vorrachtungsteils ,6,7,8) erfolgt. Fernar 1st es 
moglrch, mit elektrischan, pneumatisohen und hydraulisohen 
Abschaltsioherungen z u arbeiten, die mit Oder ohne 
Ausweichbewegung funktionieren. 
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BEZUGSZEICHENLISTE 

Greif einrichtung 
Manipulator, Roboter 
Roboterhand 
Gestell 

Andockstelle 

Vorrichtungsteil, Spanner, Greifer 
Vorrichtungsteil, Gestellrohr 
Rohrstiick 
RohrstUck 

Vorrichtungsteil, Gestellrohr 

Sicherungseinrichtung 

Auslenksicherung 

bewegliches Sicherungsteil, Gelenkteil 
bewegliches Sicherungsteil, Gelenkteil 
Rastelement 
Fassung 

Gelenkkugel , Sphare 

Scheibenaufnahme 

Scheibenaufnahme 

Rastkugel 

Aufnahme 

Spannelement 

Spannschraube 

Feder 

Verbindungss telle 
Melder, Sensor 
Leitung 
Steuerung 
Beschlag 

Ausnehmung, Wanne 
Positionierstift 
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SCHUTZANSPRQCHE 

Manipulatorgefuhrte Greif einrichtung (1) f tir 
Werkstucke, insbesondere Karosserieteile im 
Karosserierohbau, wobei die Greif einrichtung (1) 
mehrere Vorrichtungsteile (6,7,8) und eine 
Sicherungseinrichtung (9) zum Feststellen von 
Geometrieanderungen aufweist, dadurch 
gekennzeichnet, dass die 
Sicherungseinrichtung (9) mindestens eine 
ausweichfahige Auslenksicherung (l 0 ) an den 
Vorrichtungsteilen (6,7,8) aufweist. 

Greifeinrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass die 
Auslenksicherung (10) an einer Verbindungsstelle 
(23) zwischen den Vorrichtungsteilen (6,7,7- 7" 8) 
angeordnet ist. ' 

Greifeinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass die 
Auslenksicherung (10) mindestens zwei aneinander 
nach ein oder mehreren Achsen bei Oberlast 
ausweichfahig gelagerte Sicherungsteile (11, 12) mit 
mindestens einem Rastelement (13) aufweist. 

Greifeinrichtung nach Anspruch 1, 2 oder 3, dadurch 
gekennzeichnet, dass die 
Sicherungsteile (11,12) jeweils mit einem 
Vorrichtungsteil (6, 7, 7 • , 7", 8) verbunden sind. 

Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Rastelement (13) zwischen den Sicherungsteilen 
(11/12) angeordnet ist. 
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10 




15 



20 




30 



35 



6. ) Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 

Anspruche, dadurch g e k e n n z e i c h n e t, dass 
das Rastelement (13) mit einem elastischen 
Spannelement (20) gehalten ist. 

7. ) Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 

Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Rastelement (13) und das Spannelement (20) auf 
erne im Normalbetrieb die Sicherungsteile (11,12) 
haltende Kraft eingestellt sind. 

8. ) Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 

Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Sicherungsteile (11,12) als Gelenkkugel (15) mit 
einer umgebenden Fassung (14) ausgebildet sind 



9.) 



Greifeinrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 7 
dadurch gekennzeichnet, dass die 
Sicherungsteile (11,12) als Scheibenaufnahmen 
(16,17) mit parallelen Arbeitsf lachen ausgebildet 



sind. 



10.) Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 

Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
dxe Sicherungsteile (11,12) ein oder mehrere Melder 
(24) aufweisen, die Auslenkungen der Sicherungsteile 
(11,12) feststellen. ~ • 



11. ) Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 

Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Melder (24) mit einer Prozesssteuerung (26) 
verbunden sind. 

12. ) Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 

Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Greifeinrichtung (1) ein Gestell (4) mit ein 
oder mehreren Greif- oder Spannelementen (6) und mit 
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ainar Andockstella ,5, zur Varbindung m it ei „ em 
mechanxschen Manipulator (2), insbasondara ainam 
mehrachsigen Industrieroboter, aufweist. 

13. ) Greifainrichtung nach einam dar vcrhargahanden 

AnsprOcha, dadurch g a k . n n 2 . ± c h „ 

das Gastall ,4. mahrare Gestallrohra ,7,8, aufCaist 

14. ) Greifeinrichtung nach Anspruch 13, dadurch 

n'sf I""". 10 '" 6 '' daSS diS G -tallrchra 
7,8) getexlt s.nd, wobai 2wischen den RohrstUcken 

(7,7) eina Auslanksicharung (10) angaordnet 1st. 
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